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Titel: „Optische Einrichtung zur automatischen Be- und Entladung von Containern auf 
Fahrzeugen" 

Anmelder: Gottwald Port Technology GmbH 



Auf den ersten internationalen vorlaufigen Prufungsbescheid vom 06. Oktober 2003: 

Mit diesem Prufungsbescheid wird der vorliegenden Erfindung gemafl den geltenden Anspru- 
chen 1 bis 19 gegenuber der Entgegenhaltung D1 - EP 1 043 262 A1 - die Neuheit abgespro- 
chen und gegenuber einer Kombination der Entgegenhaltung D1 mit der Entgegenhaltung D2 - 
WO 01/81233 A1 - das Vorliegen einer ausreichenden erfinderischen Tatigkeit abgesprochen. 

Zur Weiterfuhrung des internationalen vorlaufigen Prufungsverfahrens werden neue Anspruche 
1 bis 18 in handschriftlich korrigierter sowie in Reinschrift zur Akte gereicht, mit der Bitte diese 
dem weiteren Prufungsverfahren zu Grunde zu legen. 

Angesichts der Entgegenhaltung D1, die in Ubereinstimmung mit dem Prufer auch diesseits als 
nachstliegender Stand der Technik angesehen wird, sind die selbstandigen Anspruche 1 und 2 
durch die Aufnahme der jeweils zugehorigen Merkmale des ursprunglich eingereichten Anspru- 
ches 7 eingeschrankt worden. Die ursprunglichen Anspruche 8 bis 19 schliefien sich nun als 
neue Anspruche 7 bis 18 an die ursprunglichen Anspruche 3 bis 6 an. 
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Der neue Anspruch 1 sowie auch der neue Anspruch 2 enthalten somit eine genauere Definiti- 
on der von dem Kamerasystem ermittelten Lagekoordinaten der Ladeplattform bzw. des Con- 
tainers, die sich im Wesentlichen aus der vertikalen Lage Ladeplattform bzw. des Containers 
sowie dem Schnittpunkt der Diagonalen der Identifikationspunkte der Ladeplattform bzw. des 
Containers in Form derer Befestigungsmittel zusammensetzen. Diese Wahl der Lagekoordinate 
erlaubt eine gunstige und somit zeitsparende Positionierung des automatischen Stapelkrans mit 
dem Container uber der Ladeplattform bzw. des leeren automatischen Stapelkrans uber den zu 
entladenden Container. 

In Bezug auf den Entladvorgang ist es weiterhin vorteilhaft, die Oberkante der identifikations- 
punkte (Befestigungsmittel) des Containers als ein Element der Lagekoordinate zu definieren. 
Somit konnen auch Norm-Container entladen werden, die keine Containerdecke besitzen, wie 
Open-Top-Container, Tankcontainer und/oder Flatcontainer. 

Durch die zuvor beschriebene erfindungsgemafie Lagekoordinatendefinition, insbesondere 
durch deren Diagonalenschnittpunkt, wird es dann besonders einfach, das Lastaufnahmemittel 
mit bzw. ohne Container in die Reichweite der Ladeplattform bzw. des zu entladenden Contai- 
ners zu bewegen (siehe geltenden Anspruch 10). Das Lastaufnahmemittel wird einfach so ver- 
fahren, dass der Schnittpunkt der Diagonalen der Befestigungsmittel des Containers bzw. der 
Ladeplattform deckungsgleich im Lot uber dem Schnittpunkt der Diagonalen der Befestigungs- 
mittel der Ladeplattform bzw. des Containers steht. Eine erforderliche Feinpositionierung des 
Containers bzw. Lastaufnahmemittels kann dann durch einfache Drehbewegung des Lastauf- 
nahmemittels um die vorbeschriebene Lotrechte erfolgen. Weitere Verfahrbewegungen des 
Stapelkrans Oder dessen Katze sind nicht mehr erforderlich. Diese Vorgehensweise vereinfacht 
das Positionieren des Lastaufnahmemittels und tragt somit zu einer Reduzierung der Ladedau- 
er bzw. Entladedauer bei. 

Des Weiteren wird eine neue Beschreibungsseite 2a zur Akte gereicht, die eine Wurdigung der 
beiden Hauptentgegenhaltungen D1 und D2 enthalt. Auch werden neue Beschreibungsseiten 2 
bis 14 in handschriftlich korrigierter Form zur Akte gereicht, in der die Vorteilsbeschreibung an 
die geltende Fassung der Anspruche angepasst worden ist. Da sich hierdurch die Anzahl der 
Seiten verandert hat, wird als weitere Anlage eine Reinschrift der gesamten Beschreibung in 
dreifacher Ausfertigung zu den Akten gereicht, mit der Bitte diese dem weiteren Prufungsver- 
fahren zu Grunde zu legen. 
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Es wird gehofft, dass auf der Grundlage der nun zur Verfugung stehenden Unterlagen ein posi- 
tiver intemationaler vorlaufiger Prufungsbericht erlassen werden kann. Sollten noch Restbe- 
denken bezuglich der Patentfahigkeit der vorliegenden Erfindung bestehen geblieben sein, wird 
um einen entsprechenden Hinweis gebeten, damit vor Erlass des internationalen vorlaufigen 



Prufungsberichtes noch eine Ausraumung der Bedenken in Angriff genommen werden kann. 



Anlaqen 

Neue Patentanspruche 1 bis 18 in handschriftlich korrigierter Form, 

Neue Patentanspruche 1 bis 18 in Reinschrift (dreifach); 

Neue Beschreibungsseiten 2 bis 14 in handschriftlich korrigierter Form, 

Neue Beschreibungsseite 2a in Reinschrift, 

Neue Beschreibungsseiten 1 bis 19 in Reinschrift (dreifach) 
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Neue Patentanspruche 1 bis yS 



1. Verfahren zum Lastumschlag in einem Containerlager fur Norm-Container, mit 
einem das Containerlager bedienenden, durch ein DV-System einer 
Logistikverwaltung steuerbaren Stapelkran fur die Container, der zwischen einem 
Lagerplatz eines jeden Containers und einer Ladeplattform eines in dem Bereich 
des Containerlagers verfahrbaren Transportfahrzeuges fur den Container verfahrbar 
ist, wobei der Stapelkran zum Absetzen des Containers auf die Ladeplattform ein 
Lastaufnahmemittel aufweist, das gegeniiber dieser ausrichtbar ist, 
gekennzeichnet durch die Abfolge der folgenden Arbeitsschritte beim Beladen des 
Transportfahrzeuges: 

a) Das Transportfahrzeug wird identifiziert und die dadurch generierten Daten 
werden an das DV-System der Logistikverwaltung ubermittelt, 

b) mittels eines kalibrierten Kamerasystems werden definierte 
Identifikationspunkte auf der Ladeplattform des Transportfahrzeugs erfasst und 
deren Koordinaten an das DV-System der Logistikverwaltung ubermittelt, 

c) das DV-System der Logistikverwaltung vergleicht die Koordinaten der 
Identifikationspunkte mit im DV-System abgelegten Daten des zu ladenden 
Containers und ermittelt die diesem Container zuzuordnenden 
Befestigungsmittel und Lagekoordinate auf der Ladeplattform des 
Transportfahrzeuges, 

d) der Stapelkran fahrt computergesteuert mit dem zu ladenden Container uber 
die Ladeplattform des Transportfahrzeuges, exakt deckungsgleich und oberhalb 
der Lagekoordinate, wobei < > , 

e) mittels eines an der Katze des Stapelkrans angebrachten kalibrierten 
Kamerasystems werden die Befestigungsmittel der Ladeplattform erfasst, und 
der Container wird ggf. derart bewegt, dass die Befestigungsmittel des 
Containers deckungsgleich uber den zugeordneten Befestigungsmitteln der 
Ladeplattform stehen, 

f) der Container wird derartig auf der Ladeplattform des Transportfahrzeugs 
abgesetzt, dass die Befestigungsmittel des Containers und die zugeordneten 
Befestigungsmittel der Ladeplattform am Ende des Absetzvorgangs 
formschlussig ineinander greifen. 
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2. Verfahren zum Lastumschlag in einem Containerlager fur Norm-Container, mit 
einem das Containerlager bedienenden, durch ein DV-System einer 
Logistikverwaltung steuerbaren Stapelkran fur die Container, der zwischen einem 
Lagerplatz eines jeden Containers und einer Ladeplattform eines in dem Bereich 
des Containerlagers verfahrbaren Transportfahrzeuges fur den Container verfahrbar 
ist, wobei der Stapelkran zum Aufnehmen des Containers von der Ladeplattform ein 
Lastaufnahmemittel aufweist, das gegenuber dieser ausrichtbar ist, gekennzeichnet 
durch die Abfolge der folgenden Arbeitsschritte beim Entladen eines 
Transportfahrzeuges: 

a) Das Transportfahrzeug und der zu entladene Container werden identifiziert und 
die dadurch generierten Daten werden an das DV-System der 
Logistikverwaltung ubermittelt, 

b) mittels eines kalibrierten Kamerasystems werden definierte 
Identifikationspunkte des Containers erfasst und deren Koordinaten an das DV- 
System der Logistikverwaltung ubermittelt, 

c) das DV-System der Logistikverwaltung ermittelt aus den Identifikationspunkten 
die Befestigungsmittel und Lagekoordinate des Containers, 

d) der Stapelkran fahrt computergesteuert uber den Container, exakt 
deckungsgleich und oberhalb der Lagekoordinate, wobei die Lx^eLoordi'ncJc < 7 k 

e) mittels eines an der Katze des Stapeikrans angebrachten kalibrierten 
Kamerasystems werden die Befestigungsmittel des Containers erfasst, und das 
Lastaufnahmemittel wird ggf. derart bewegt, dass die Befestigungsmittel des 
Lastaufnahmemittels des Stapeikrans deckungsgleich uber den zugeordneten 
Befestigungsmitteln des Containers stehen, 

f) das Lastaufnahmemittel wird derartig an den Container herangefuhrt, dass die 
Befestigungsmittel des Lastaufnahmemittels und die Befestigungsmittel des 
Containers formschlussig ineinander greifen. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 Oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass das 
Transportfahrzeug bzw. des zu entladenden Containers mittels eines 
Kamerasystems identifiziert wird. 

4. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass zur 
Erfassung der Koordinaten der Identifikationspunkte der Ladeplattform bzw. der 
Identifikationspunkte des Containers ein Bediener, unterstutzt durch eine 
benutzerdefinierte Oberflache auf einem Bildschirm des DV-Systems der 
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Logistikverwaltung, mit einem Markierungsmechanismus die Identifikationspunkte 
der Ladeplattform bzw. die Identifikationspunkte des Containers auf der 
benutzerdefinierten Oberflache anwahlt. 

5 5. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Koordinaten der Identifikationspunkte der Ladeplattform bzw. die 
Identifikationspunkte des Containers durch ein Computersystem automatisch erfasst 
und an die Logistikverwaltung ubermittelt werden. 

10 6. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Erfassung der Koordinaten der Ladeplattform des Transportfahrzeugs in dessen Be- 
und Entladebereich bzw. der Koordinaten der Ladeplattform des Containers in 
dessen Be- und Entladebereich erfolgt 

i 

15 V. Vorfohrcn noch einem der Anoprucho 1 bio 5, daduroh gokcnnzoiohnot, daod jgie 
Lagekoordinate durch die vertikale Lage der Ladeplattform und durch den 
Schnittpunkt der Diagonalen der Identifikationspunkte der Ladeplattform 
beschrieben weJ^e*, die die absolute Zielposition des Containers beschreibef^tew* 
<<jurch die vertikale Lage der Oberkante der Identifikationspunkte des Containers und 

20 durch den Schnittpunkt der Diagonalen der Identifikationspunkte des Containers 
beschrieben w ordon, die die absolute Zielposition des Lastaufnahmemittels 
beschreibeR^ 

J&. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass die 
25 Erfassung der Koordinaten der Ladeplattform des Transportfahrzeugs bzw. der 
Koordinaten des Containers im Identifikationsbereich erfolgt. 

2. * 

JS. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis jB, dadurch gekennzeichnet, dass die 
vertikale Lage der Ladeplattform und der Schnittpunkt der Diagonalen der 
30 Identifikationspunkte der Ladeplattform bzw. die vertikale Lage der Oberkante der 
Identifikationspunkte des Containers und der Schnittpunkt der Diagonalen der 
Identifikationspunkte des Containers die relative Zielposition des Containers 
beschreiben. 

3 * 

35 X5. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis/, dadurch gekennzeichnet, dass die 

Lagekoordinate durch die absolute Zielposition des Containers bzw. des 
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Lastaufnahmemittels beschrieben wird, die sich aus den mittels einer Kamera 
ermittelten Koordinaten des in der Parkposition befindlichen Transportfahrzeugs und 
der relativen Zielposition des Containers bzw. des Lastaufnahmemittels 
zusammensetzt. 

AO * 

y\. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis XJ. dadurch gekennzeichnet, dass 
der Stapelkran derart in Reichweite der Ladeplattform bzw. des Containers bewegt 
wird, dass der Schnittpunkt der Diagonalen der Befestigungsmittel des Containers 
bzw. des Lastaufnahmemittels deckungsgleich im Lot uber dem Schnittpunkt der 
Diagonalen der Befestigungsmittel der Ladeplattform bzw. des Containers steht. 

Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis M, dadurch gekennzeichnet, dass 
eine zweite benutzerdefinierte Oberflache vier Quadranten aufweist, die jeweils ein 
Paar Befestigungsmittel darstellen, wobei das Paar jeweils aus einem 
Befestigungsmittel der Ladeplattform bzw. des Containers, abgebildet durch ein Bild 
des Kamerasystems, und aus dem zugeordneten Befestigungsmittel des Containers 
bzw. des Lastaufnahmemittels besteht, abgebildet durch eine Einblendung einer 
computerberechneten Kontur des Containers bzw. des Lastaufnahmemittels und 
des Befestigungsmittels des Containers bzw. des Lastaufnahmemittels uber dem 
Bild. 

>5. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis dadurch gekennzeichnet, dass 
die ggf. vorhandene Abweichung der Lage des zu ladenden Containers gegenuber 
der Lage der Ladeplattform bzw. der Lage des Lastaufnahmemittels gegenuber der 
Lage des zu entladenden Containers im DV-System der Logistikverwaltung zur 
Feinpositionierung bestimmt werden kann, indem die zweite benutzerdefinierte 
Oberflache der Logistikverwaltung ein Markierungsmechanismus aufweist, mit dem 
der Bediener mindestens einen Identifikationspunkt der Ladeplattform bzw. des 
Containers anwahlt. 

>f. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis \g 1 dadurch gekennzeichnet, dass 
die ggf. vorhandene Abweichung der Lage des zu ladenden Containers gegenuber 
der Lage der Ladeplattform zur Feinpositionierung bzw. der Lage des 
Lastaufnahmemittels gegenuber der Lage des zu entladenden Containers durch ein 
Computersystem automatisch erkannt wird. 
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>6. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis J4, dadurch gekennzeichnet, dass 
bei einer vorhandenen Abweichung der Lage des zu ladenden Containers 
gegenuber der Lage der Ladeplattform der Container bzw. der Lage des 
Lastaufnahmemittels gegenuber dem zu entladenen Container das 
5 Lastaufnahmemittel so gedreht wird, dass die Befestigungsmittel des Containers 
deckungsgleich im Lot uber den Befestigungsmitteln der Ladeplattform bzw. die 
Befestigungsmittel des Lastaufnahmemittels deckungsgleich im Lot uber den 
Befestigungsmitteln des Containers stehen. 

AS * 

10 y&. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis dadurch gekennzeichnet, dass 

das Absetzen und Loslosen des Containers vom Lastaufnahmemittel bzw. Absetzen 
des Lastaufnahmemittels des Stapelkrans auf den Container bis zum 
formschlussigen Ineinandergreifen der Befestigungsmittel durch den Bediener 
gesteuert wird. 

tf. Verfahren zum Justieren der Lage eines Stapelkrans in einem Containerlager, 
zur Durchfuhrunc[ der Verfahrens nach einem oder mehreren der Anspruche 1 Oder 
2 sowie 3 bis iff, mit einem zur Lageerfassung von umzuschlagenden Containern 
an der Katze des Stapelkrans befestigtem Kamerasystem, mit einem zur 
20 Lageerfassung des Stapelkrans absoluten Langenme&system, 

gekennzeichnet durch den Ablauf der folgenden Arbeitschritte, unter Verwendung 
vorkalibrierter Kameras: 

a) Der Stapelkran fahrt derail uber einen an einer beliebigen Position innerhalb 
des Containerlagers angebrachten Referenzpunkt, dass mindestens eine 

25 Kamera des Kamerasystems den Referenzpunkt erfasst, 

b) das DV-System der Logistikverwaltung vergleicht die Lage des 
Referenzpunktes mit der abgespeicherten Lage des Referenzpunktes und 
ermittelt bei ggf. vorhandener Abweichung einen Offset. 

T?- AG 

30 Verfahren nach Anspruch dadurch gekennzeichnet, dass das Containerlager 

mehrere Referenzpunkte aufweist, die von den Kameras des Stapelkrans erfassbar 
sind. 

Ai 

\&. Verfahren zum Justieren der Lage einer Kamera, die an einem Stapelkran 
35 angebracht ist, der sich in einem Containerlager befindet, zur Durchfuhrung. des 
Verfahrens nach einem oder mehreren der Anspruche 1 oder 2 sowie 3 bis >Cf, mit 
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einem zur Lageerfassung von umzuschlagenden Containern am Stapelkran 
befestigtem Kamerasystem, mit einem zur Lageerfassung des Stapelkrans 
absoluten Langenmefisystem. 
dadurch gekennzeichnet, 
5 dass das Containerlager einen Superreferenzpunkt aufweist und dass am 
Stapelkran eine Kamera angebracht ist, die gegenuber diesem mittels des 
Superreferenzpunktes justierbar ist. 
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Transportfahrzeug, und umgekehrt. Der Stapelkran kann ein automatischer 
Containerstapelkran (ACS) sein, aber auch ein Portalkran Oder ein Halbportalkran. 
Das Absetzen der Container auf ein Transportmittel durch den Stapelkran wird 
bisher manuell gesteuert. Der Stapelkran besteht aus einer Brucke und einer darauf 

5 verfahrbaren Katze, wobei die Brucke auf Schienen verfahrbar ist. Das Absetzen auf 
ein Transportfahrzeug des an dem Stapelkran hangenden Containers wird durch 
einen Bediener manuell gesteuert. Zum Beladen fahrt ein an der Parkposition 
anwesender Bediener den Container mittels des Stapelkrans in die Nahe des 
Transportfahrzeugs, urn anschliefcend durch langsames "Heranfuhren" den 

10 Container exakt auf dem Transportfahrzeug zu positionieren. Das Heranfuhren setzt 
sich aus sich wiederholenden links-/rechtsfahren und vor-/zuruckfahren des ACS 
zusammen sowie dem Absenken des Containers, gesteuert und uberwacht durch 
den Bediener vor Ort. Ebenso wird beim Entladen des Transportfahrzeugs der 
Stapelkran so gegenuber dem Container manuell durch einen Bediener langsam 

15 herangefuhrt, dass der Stapelkran diesen aufnehmen kann. 



Die grofie Anzahl an umgeschlagenen Containem innerhalb eines Containerlagers 
macht einen reibungslosen, fehlerfreien, zugigen, kostengunstigen und dauerhaften 
Arbeitsablauf erforderlich. Zusatzlich ist es ein Anliegen, den Durchsatz fur 
20 Container, d.h. die Anzahl der umgeschlagenen Container pro Zeiteinheit zu 
erhohen. Dadurch verringern sich die Standzeiten fur Container innerhalb des 
Containerlagers, die Liegezeiten fur Containerschiffe und die Aufenthaltsdauer der 
landseitigen Transportfahrzeuge. Gleichzeitig bedeutet dies eine Verkurzung der 



25 



30 



Transportdauer fur die Container. &;u*cX 

Der Erfindung lag die Aufgabe zugrunde, einen hohen Durchsatz an Containern 
innerhalb eines Containerlagers zu erzielen, die Kosten zu senken und die 
Ausfalldauer bei Defekten zu reduzieren und gleichzeitig die Wirtschaftlichkeit des 
Containerumschlagplatzes zu erhohen. 



Diese Aufgabe wird erfindungsgemafi gelost durch das angegebene Verfahren zum 
Beladen von Transportfahrzeugen mit Norm-Container nach Anspruch 1, durch das 
angegebene Verfahren zum Entladen von Transportfahrzeugen mit Norm- 
Containern nach Anspruch 2 und durch die angegebenen Verfahren zum Justieren 
35 der Lage eines Stapelkrans nach den Anspruchen 17 und 19. 
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Eirt Vorteil der Erfindung ist das zugige und fehlerfreie Abarbeiten des Be- und 
Entladevorgangs von Transportfahrzeugen, die durch die Automatisierung gegeben 
ist. Dabei werden die immer wiederkehrenden gleichen Ablaufe einer Be- und 
Entladung in der vorliegenden Anmeldung in Arbeitsschritte unterteilt und jeweils 
automatisiert. Das zeitlich ubergangslose Aneinanderreihen der einzelnen 
automatisierten Arbeitsschritte, die jeweils einen geringeren Zeitbedarf benotigen 
als das Durchfuhren der manuellen Schritte und das fehlerfrei Abarbeiten bewirken 
eine vorteilhafte Verkurzung der Dauer des Be- und Entladevorgangs und somit 
gleichzeitig eine Steigerung des Durchsatzes von umgeschlagenen Containers 



Die Beladung eines Transportfahrzeugs mit einem Container erfolgt durch das 
schrittweise Abarbeiten der Schritte a) bis f) des Anspruches 1 . Die Durchfuhrung 
der Arbeitsschritte ruft eine Verkurzung der Ladedauer von Transportfahrzeugen fur 
Norm-Container hervor, die zu einer Durchsatzsteigerung des 
Containerumschlagsplatzes fuhrt. Die resultierende gewinnbringende Zeitersparnis 
des Ladevorgangs setzt sich aus den einzelnen Einsparungen zusammen, die durch 
die Automatisierung der Arbeitsschritte bewirkt wird. Gleichzeitig wird die Anzahl 
von Fehlersituationen verringert, welches sich ebenso gewinnbringend auf den 
Durchsatz auswirkt. 

Vorteilhaft ist, dass das Transportfahrceugridentitiziert w^d^und die dadurch 
generierten Daten an das DV-System der Logistikverwaltung ubermittelt werden. lU 
Gleichzeitig generiert das DV-System der Logistikverwaltung einen Ladeaurtraguur 
den Stapelkran. Dieser Ladeauftrag beinhaltet die Aufgabe fur den Stapelkran, den 
zu ladenden Container im Containerlager aufzunehmen und ihn auf der 
Ladepiattform des Transportfahrzeuges abzusetzen, urn somit das 
Transportfahrzeug zu beladen.^Der durch die Parallelisierung der Arbeitsschritte 
entstandene Zeitvorteil tragt zur Verkurzung der Dauer des Ladevorganges ebenso 
bei wie die Reduzierung der Fehler bei der Erfassung der Fahrzeugdaten und deren 
Obertragung. 



Weiterhin nutzbrinqend ist, dass mittels eines kalibrierten Kamerasystems definierte 
Identifikationspunkte auf der Ladepiattform des Transportfahrzeuges^ erfasst und 
deren Koordinaten an das DV-System der Logistikverwaltung ubermittelt werden. 
Das DV-System ermittelt aus den Identifikationspunkten die Koordinaten der 
Befestigungsmittel des TransportTahr^feug"s^^aas zugenonge Koordinatensystem 
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beschreibt mindestens einen Raum, den die Befestigungsmittel des 
Lastaufnahmemittels des Stapelkrans erreichen). Diese Methode eriaubt eine 
schnelle und fehlerfreie Lageerfassung der Befestigungsmittel fur aen uontaineiC^ie 
zur Reduzierung der Ladedauer eines Transportfahrzeuges beitragt. 

Im besonderen Masse vorteilhaft ist, dass das DV-System der Logistikverwaltung 
die Koordinaten der Identifikationspunkte mit im DV-System abgelegten Daten des 
zu ladenden Containers vergleicht und die diesem Container zuzuordnenden 
Befestigungsmittel und Lagekoordinate auf der Ladeplattform des 
Transportfahrzeugs ermittelt. Die im DV-System abgelegten Koordinaten uber die 
Grofie des Containers konnen rechtzeitig mit den ermittelten Koordinaten der 
Befestigungsmittel des Transportfahrzeugs verglichen werden. Bei ausreichender 
Grofie der Ladeplattform des Transportfahrzeuges fur den zu ladenden Container 
werden die zuzuordnenden Befestigungsmittel des Transportfahrzeugs ermittelt Fur 
den Fall, dass die Ladeplattform des Transportfahrzeugs nicht ausreichend groli 
genug fur den zu ladenden Container ist, kann ein fruhzeitiger Abbruch des 
Ladevorgangs/Ladeauftrags erfolgen bzw. kann das zeitintensive Aufnehmen des 
Containers aus dem Containerlager durch den Stapelkran rechtzeitig verhindert 
werden, welches eine erhebliche Zeiterspamis darstellt. 

Nach dem erfolgreichen Erfassen der Koordinaten der Befestigungsmittel kann der 
Ladevorgang fur das in der Parkposition befindliche Transportfahrzeug sofort 
beginnen. Dazu fahrt der Stapelkran computergesteuert mit dem zu ladenden 
Container uber die Ladeplattform des Transportfahrzeuges exakt deckungsgleich 
und oberhalb der Lagekoordinate. Die sofortige und exakte Positionierung des 
Stapelkrans uber dem Transportfahrzeug vermindert durch den Wegfall des 
manuellen "Heranfuhrens" die Dauer des Ladevorgangs. 

Mittels eines am Stapelkran angebrachten kalibrierten Kamerasystems werden die 
Befestigungsmittel der LadeplattforfTnertasstrund /aer Container wird ggt. derart 
bewegt, dass die Befestigungsmittel des Containers^deckungsgleich uber den 
zugeordneten Befestigungsmitteln der Ladeplattfolrrrrtrtehen. Dies ermoglicht eine 
zugige, fehlerfreie und korrekte Ausrichtung des Containers gegenuber der 
Laaepiattrorrrr. im ^egensatz zum bisnengen Verfahren entfallt das zeitintensive 
"Heranfuhren" des ContalnefS<"durcn einen an der Parkposition anwesenden 
Bediener. Vorteilhaft ist, dass die Sichtkontrolle somit durch einen entfernten 
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Bediener erfolgen kann, der das Bild der mindestens einen Kamera sieht. 
Desgleichen tragt die pausenlose Aneinanderreihung der einzelnen 
Verfahrensschritte dazu bei, die Ladedauer zu reduzieren. 



Durch die exakte Ausrichtung des Containers gegenuber der Ladeplattform kann 
der Container derartig auf der Ladeplattform des Transportfahrzeugs abgesetzt 
werden, dass die Befestigungsmittel des Containers in die zugeordneten 
Befestigungsmittel der Ladeplattform am Ende des Absetzvorgangs formschlussig 
ineinander greifen. Das nachteiiige "Heranfuhren" des Lastaufnahmemittels mit dem 
Container gesteuert durch einen Vorort anwesenden Bediener entfallt und bedingt 
somit eine vorteilhafte Zeitersparnis. Der Container wird vom Lastaufnahmemittel 
auf dem Transportfahrzeug abgesetzt und losgelost. Der Ladeaoftrsg '<fe§ 
Stapelkrans ist beendet. 

Besonders gewinnbringend ist, dass vor, wahrend und nach des Ladevorgang^ ein 
Bediener nicht vor Ort sein muss. Ein Bediener steht somit fur weitere Tatigkeiten 
zur Verfugung. 

Insbesondere vorteilhaft ist, dass das Transportfahrzeug ^mittels eines 
Kamerasystems identifiziert wird. Durch den Wegfall der visuellen und manueilen 
Identifizierung werden die entstandenen Daten schneller und fehlerfrei an das DV- 
System der Logistikverwaltung ubermittelt. 

Zur Erfassung der Koordinaten der Identifikationspunkte der Ladeplattform^ wahlt 
ein Bediener, unterstutzt durch eine benutzerdefinierte Oberflache auf einem 
Bildschirm des DV-Systems der Logistikverwaltung, .mit einem 
Markierungsmechanismus die Identifikationspunkte der Laaeplatttorm^auT aer 
benutzerdefinierten Oberflache an. Die benutzerdefinierte Oberflache zeigt das Bild 
des Kamerasystems. Ein Bediener, der die Identifikationspunkte der Laaepiatrtorm ^ 



des auf der benutzerdefinierten Oberflache dargestellten Transportfahrzeugs^Tni! 
dem Markierungsmechanismus anwahlt, tragt zur fehlerfreien Erfassung und zur 
schnellen Errechung der Koordinaten der Befestigungsmittel der Ladeplattform des 
Transportfahrzeugs bei. 

Eine weitere, die Ladedauer^erkurzende Automatisierung lasst sich realisieren, in 
dem die Koordinaten der Identifikationspunkte der LadeplattfofffmJurcn ein 
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Computersystem automatisch erfasst und an die Logistikverwaltung ubermittelt 
werden. 

Der im Anspruch T^^Beschriebene Verfahrensschritt zur Ermittlung der 
5 Laqekoordinate ist durch zwei unterschiedliche Verfahrensweisen realisierbar. 

Vorteilhaft ist einmal die Erfassung der Koordinaten der Ladeplatttorm *5er " 
Transportfahrzeugs im Be- und Entladebereich. Zu diesem Zeitpunkt ist das 
Transportfahrzeug bereits identifiziert und der zugeordnete Container ist ebenfalls 
bekannt aufgrund des Ladeauftrags. Dies ermoglicht dem DV-System der 
10 Logistikverwaltung eine fruhzeitige Erkenntnis, ob das Transportfahrzeug geeignet 

ist, den zu ladenden Container aufzunehmen. Bei einer erfolgreichen Zuordnung der 
Befestigungsmittel der Ladeplatttorm eines Transportfahrzeugs wird der 
Ladevorgang weitergefuhrt, andemfalls wird der Ladevorgang, sofem er schon 
gestartet ist, abgebrochen. 

15 

Fur den Fall, dass die Erfassung der Koordinaten der Ladeplattform des 
Transportfahrzeugs in dem endgiiltigen Be- und Entladebereich erfolgt ist, sind die 
Lagekoordinate, die durch die vertikale Lage der Ladeplattform^und durch den 
Schnittpunkt der Diagonalen der Identifikationspunkte der Ladeplattform 
20 beschrieben wird, die absolute Zielposition des Containers. Die Anordnung ist somit 
aufierst geschickt und erlaubt eine zugige und somit zeitsparende Positionierung 
des automatischen Stapelkrans mit dem Container^uber der zu ladenden 
Ladeplattform^ C*_W 



25 Ebenso vorteilhaft ist die weitere Ausgestaltung der Erfindung des im Anspruch 1 

beschriebenen Verfahrensschrittes zur Ermittlung der Lagekoordinate. Die 
Erfassung der Koordinaten der Ladeplattform des Transporttanrzeugs^erfolgt hierbei 
im Identifikationsbereich. Dies ermoglicht dem DV-System der Logistikverwaltung 
eine fruhzeitige Erkenntnis, ob das Transportfahrzeug geeignet ist, den zu ladenden 

30 Container aufzunehmen. Bei einer erfolgreichen Zuordnung der Befestigungsmittel 

der Ladeplattform des Transportfahrzeugs wird der Ladevorgang weitergefuhrt, 
andemfalls wird der Ladevorgang, sofem er schon gestartet ist, abgebrochen. 



35 



Da die Erfassung der Koordinaten der Ladeplattform des Transportfahrzeugs im 
Identifikationsbereich erfolgt ist, beziehen sich die erfassten Koordinaten der 
Ladeplattform auf das Transportfahrzeug. Die vertikale Lage der Ladeplattform und 
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der Schnittpunkt der Diagonalen der Identifikationspunkte der Ladeplattform 
beschreiben somit die relative Zielposition des Containers. 

"Bie im Identifikationsbereich erfassten Koordinaten der LadeplattfonrTbeziehen sich 
auf das Transportfahrzeug und^ beschreiben folglich die relative Zielposition des 
Cof5Tsnrier§r^orteilh weise wird die Lagekoordinate durch die die absolute 
Zielposition des Containers 1 beschneben, die sich aus den mittels einer Kamera 
ermittelten Koordinaten des in der Parkposition befindlichen Transportfahrzeugs und 
der relativen Zielposition des Containers T zusammensetzt. Die bereits 
Identifikationsbereich erfassten Koordinaten werden verknupft mit der Lage des in 
der Parkposition erkannten Transportfahrzeugs durch das DV-System der 
Loqistikverwaltung. Das Ergebnis dieser Verknupfung ist die Lagekoordinate, die die 
absolute Zielposition des ContainerSnst uies erlaubt eine geschickte und somit 
zeitsparende Positionierung des automatischen Stapelkrans mit dem Container uber 
der zu ladenden Ladeplatttofntraie nacnstenend besenneoen wird 0 

Unabhangig davon, wo die Erfassung der Koordinaten erfolgt, ist eine vorhandene 
Fehlstellung eines oder mehrerer Befestigungsmittel auf der benutzerdefinierten 
Oberflache des DV-Systems sichtbar. Der Bediener erkennt die vorhandenen 
Fehlstellungen und benachrichtigt den Fahrer des Transportmittels infolgedessen. 
Dieser korrigiert die etwaigen Fehlstellungen der Befestigungsmittel rechtzeitig. 

Unabhangig vom gewahlten Weg zur Erfassung der Koordinaten emiogl^cht dje^ 
vorteilhafte Wahl der Lagekoordinate, dass das Lastaufnahmemittel den Contained 
derart in Reichweite der LadeplattformVbewegt, dass der Schnittpunkt der 
Diaqonalen der Befestigungsmittel des Containers^teciaingsgieich irri Lot uber dem 
Schnittpunkt der Diagonalen der Befestigungsmittel der LadeplatftorrfKsieht. Der an 
dem Stapelkran hangencJe ContaiHenr^eTindet sich infolgedessen mittig uber der 
LadeplattformXind muss demgegenuber ggf. in dem folgenden Arbeitsschntt durch 
eine Drehbeweguna des an dem Lastaufnahmemittel hangenden Containers 
v^nsgST ic^ilefwerder l Dazu muss der Stapelkran nicht weiter verfahren werden, d.h. 
die Brucke eines ACS und die darauf verfahrende Katze haben ihre endgultige 
exakte Ladeposition bereits erreicht. Das schrittweise Heranfuhren des 
Lastaufnahmemittels gesteuert durch einen Bediener entfallt yorteilhaftei/^eise.^ 
Diese Vorgehensweise vereinfacht das Positionieren des Lastaufnahmemittel 
enorm und tragt somit zu einer aufierordentlich grolien Reduzierung der benotigten 
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Ladedauer*5ei. 

Die einfache Kontrolle des Ladevorgangs^durch einen Bediener ist durch eine 
zweite benutzerdefinierte Oberflache mit 4 Quadranten gegeben, die jeweils ein 
Paar Befestigungsmittel darstellen, wobei das Paar jeweils aus einem 
Befestigungsmittel der Ladeplatttormr abgebildet durch ein Bild des 
Kamerasystems, und aus dem zugeordneten Befestigungsmittel des containers r ^^^ 
besteht, abgebildet durch eine Einblendung einer computerberechneten Kontur des 
Containers Hnklusive und des Befestigungsmittels uber dem Bild. Der Bediener 
kontrolliert somit komfortabel den LadeVOrgan^Tohne an der Parkposition anwesend 
sein zu mussen. 

Es ist ein aulierordentlicher Vorteil der vorliegenden Erfindung,. dass die ggf 
vorhandene Abweichung der Lage des zu ladenden containerS'gegenuber der Lage 
der Ladeplattfornrf'im L)V-System der Logistikverwaltung zur Feinpositionierung 
bestimmt werden kann, indem die zweite benutzerdefinierte Oberflache der 
Logistikverwaltung ein Markierungsmechanismus aufweist, mit dem der Bediener 
mindestens einen Idenfrfikationspunkt der Ladepiattforrn^nwanit. Die so ermittelte 
exakte Ausrichtung der LadeplatttorrfT vWird zum Ausrichten des Containers 
gegenuber der LadeplattfomTUenotigl Eine vom DV-System der Logistikverwaltung 
erkannte Abweichung der Ausrichtungen fuhrt im nachsten Schritt des 
Arbeitsablaufs zu einer Richtigsteliung aes containers: Die einfache Erfassung der 
Lage der LadeplattformV"9ie direkte Verfugbarkeit der Daten im DV-System der 
Logistikverwaltung sowie der Ausschluss von Fehler in den Daten fuhren zu einer 
aufterordentlichen Zeiterspamis. 

Ebenso vorteilhaft ist die Ausgestaltung der ErRndung^erart^ ^ass die^cfgf . 
vorhandene Abweichung der Lage des zu ladenden ^Coniainer^Tjegenuber der Lage 
der Ladeplattforrfi*^zur Feinpositionierung durch ein Computersystem automatisch 
erkannt wird. 

Bei einer vorhandenen Abweichung . der Lage. des . zu ladenden Containers 
gegenuber der Lage aer Ladeplattform'wird der Container «so gedreht, dass die 
Befestigungsmittel des Cofiialnersv — aecKungsgleich im Lot uber den 
Befestigungsmitteln der Ladeplamorm v 5tfehen. TJas somit schnelle und korrekte 
Ausrichten des Containers gegenuDer aer Laaepiattiorm hGrfolgf automatisch auf 
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Basis der berechneten Abweichung. Ungemein vorteilhaft ist, dass eine Neigung 

des Transportfahrzeuges in dessen Langs- und/oder Querrichtung, verursacht z.B. 

durch einen unebenen Untergrund, sich nicht schadlich auf den Ladevorgang 

auswirkt. Das schrittweise Heranfuhren des Lastaufnahmemittels mit dem Container o\w 

gegenuber der Ladeplatrf^^gnttallt, weliSeseine aufcerordentliche Reduzierung 

des Zeitbedarfs zur LaEun^Tnes I ransportfahrzeuges bewirkt. 

Das zugige Absetzen und Loslosen des Containers vom Lastaufnahmemittel wird 
durch einen Bediener oder automatisch durch ein Computersystem gesteuert. Da 
der C ohtainer ' SlCh exakt uber d erLadeplalttorrrTSefindet, korrekt ausgenchtet ist 
und das DV-System die vertikale Lage der Ladeplaftfornrf bestimmt hat, kann eine 



unverzugliche kontinuieriiche Absetzbewegung des Containers ^durcngerunn 
werden, die eher als das manuelle "Heranfuhren" abgeschlossen werden kann. Das 
Ineinandergreifen der Befestigungsmittel des Containers und in der Ladeplattform 
schlieftt das Absetzen des Containers ab. Nachdem das Lastaufnahmemittel nicht 
mehr durch den Container belastet wird, welches durch das Auslosen von 
Drucksensoren angezeigt wird, kann dieser vom Lastaufnahmemittel gelost und am 
Transportfahrzeug befestigt werden. -O v«w J^h. J + 

<^Die Entladung des mit einem Container beladenden Transportfahrzeugs wird durch 
das sequentielle Abarbeiten der Schritte a) bis f) des Anspruches 2 beschrieben. 
Die Durchfuhrung der Arbeitsschritte ruft eine Verkurzung der Entladedauer von 
Transportfahrzeugen fur Norm-Container hervor, die zu einer Durchsatzsteigerung 
des Containerumschlagsplatzes fuhrt. Die resultierende gewinnbringende 
Zeitersparnis des Entladevorgangs setzt sich aus einzelnen Einsparungen 
zusammen, die durch die Automatisierung der Arbeitsschritte bewirkt wird. 
Gleichzeitig wird die Anzahl von Fehlersituationen verringert, welches sich ebenso 
gewinnbringend auf den Durchsatz auswirkt.^ 

Vorte i lhaft ist, dass das Transportfahrzeug und d e r zu e ntl a d e ne_^Ionta i n Q r 
identifiziert werden und die dadurch genener3aa-4^et^^ DV-System der 

Logistikveiwaltungjikem^ Gleichzeitig generiert das DV-System der 

werwaltung einpn Ent l adeauftrag fur den Stapelkr a r^ .<^ieser Entladeauftrag 
beinhaltet die Aufgabe fur den Stapelkran, den zu entladenden Container vom 
Transportfahrzeug aufzunehmen und diesen im Containerlager zu speichernp>Bef 
durch di e Parall e l i si e rung dor Arboitosohritto ontotondono Zoitvortoil tragt zur 
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10 



15 



20 



^ e rkurzung d e r Dauor doG Entladovorgangoo obonoo boi wic dio^Roduzioa^ 
Fehler bei der Erfassung flr r Fnhm iimlili rrn7nfr^^^ rHQton und deren 



f A/oitorh i n nut z bringend ist, d a ss mitt el s eines kalibriertgn Kamerasystems dgf i niertg 
Identifikationspunkte des Containers erfasst und deren Koordinatenjj><^s DV- 
System der Logistikverwaltung Qbermittelt werden. Das DV^SySfem ermittelt aus 
den Identifikationspunkten die Koordinate der Befe^ligtfngsmittel des zu entladenen 
Containers (das zugehorige Koordinaten^yet^mbeschreibt mindestens einen Raum, 
den die Befestigungsmitteld^t^^ufnahmemittels erreichen.). Diese Methode 
erlaubt eine schn^lld<If^ehlerfr^ Lageerfassung der Befestigungsmittel eines 
Contain^is^tind tragt somit zur Reduzierung der Entladedauer eines 
jncportfahrzeug e s b ei( 

<^m besonderen Mafie vorteilhaft ist, dass das DV-System der Logistikverwaltung 
aus den Identifikationspunkten die Befestigungsmittel und Lagekoordinate des 
Containers ermittelt. Dies ermoglicht die fehlerfreie und schnelle Berechnung der 
Lagekoordinate, fur den sofortigen Start des Entladeauftrags fur das 
Transportfahrzeug. 

Dazu fahrt der Stapeikran computergesteuert fiber den Container, exakt 
deckungsgleich und oberhalb der Lagekoordinate. Die sofortige und exakte 
Positionierung des Lastaufnahmemittels uber dem zu entladenen Container 
vermindert durch den Wegfall des manuellen "Heranfuhrens" die Dauer des 



25 Entladevorgangs.^> 



jMittelo oinoo am Stopclkron ongobraohton kalibriorton Kamorasyctoms werdenjdij 
Befestigungsmittel des Containers erfasst, und das Lastaufnahmemittel^Arifa ggf. 
derart bewegt, dass die Befestigungsmittel des L38t^ufnahmemittels 
30 deckungsgleich uber den zugeordneten Befestigungsnjittefrf des Containers stehen. 
Dies ermoglicht eine zugige, fehlerfrei^^ind korrekte Ausrichtung des 
Lastaufnahmemittels gegenuber depv^ufeunehmenden Container. Im Gegensatz 
zum bisherigen Verfahr^fr^entfallt das zeitintensive "Heranfuhren" des 
LastaufnahmemitJ^te^durch einen an der Parkposition anwesenden Bediener. 
35 Vorteilh^ft^TsC dass die Sichtkontrolle somit durch einen entfernten Bediener 
flgen kann, der da s B il d der mindestens o in o n Kamera sioht. Desg l oiohon trag f 
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di e pausenlose Aneinanderreihung d e r ein7ft l nen V e rfahr e nsschritto dazu b e i, di e 
Entlodcd a ucr zu roduzioron 

^Durch die schnelle und exakte Ausrichtung der Befestigungsmittel des 
Lastaufnahmemittels gegenuber dem Container kann das Lastaufnahmemittel 
derartig an den Container herangefuhrt werden, dass die Befestigungsmittel des 
Lastaufnahmemittels in die Befestigungsmittel des Containers formschlussig 
ineinander greifen. Das nachteilige "Heranfuhren" des Lastaufnahmemittels an den 
Container gesteuert durch einen Bediener entfallt und bedingt somit eine vorteilhafte 
Zeiterspamis. Der Container wird vom Transportfahrzeug gelost und kann vom 
Lastaufnahmemittel entladen werden, der ihn anschliefiend in dem Containerlager 
zwischenlagert. Der Entladeauftrag des Stapelkrans ist somit beendet. 

{ S esond e rs g e w i nnbring e nd i st, d a s s vor, wahrond und nach do c Entlado j^TJ ^ njr 
ein Bediener nicht vorOrt^sejEumii^r. Per-seaiener steht somit fur weitere 
Tatigtaa ggSui ^erfugung ^ 

(t ncbooond o r o vortei l h a ft ist, d a ss d a s Tr a nsportfahrzeug un c Pfler z u entladen^/ 
Container mittels eines Kamerasystems identifiziertjj/gjxi^^ der 
visuellen und manuellenjd^^ die entstandenen Daten schneller 

jj n^fehlgffreT^nd a s D\/lSystem der Lo g i stikverwaltung uhermittelt werden ^ 

£ur Erfaooung dor Koordinaton dor I dontifikationspunkto doo Contain e rs, wahlt e ip 
Bediener, unterstutzt durch eine benutzerdefinierte Oberflache auf einerj>Btt3schirm 
des DV-Systems der Logistikverwaltung, mit einem Markieijjpg§r^chanismus die 
Identifikationspunkte des Containers auf der benu^erdefinierten Oberflache an. Die 
benutzerdefinierte Oberflache zeigt das^Wcies Kamerasystems. Ein Bediener, der 
die Identifikationspunkte des^wf^er benutzerdefinierten Oberflache dargestellten 
Containers mit dgffr^arkierungsmechanismus anwahlt, tragt zur fehlerfreien 
Erfassujag^iff^ Errechung der Koordinaten der Befestigungsmittel der 

« b3flop l ottform doo Trancportfahrzougc bo i ^ 



(p i n e w e it e r e , d ie Entlad e dau e r v e rkurz e ndo Automatioiorung lacot oichroal i c i a eBa, 
in dem die Koordinaten der Identifikationsgun]^ ein 
Computersystem^jtoiiiatise^ die Logistikverwaltung ubermittelt 
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Uqz — ira — Anspruch — 2 — beschriebene — Verfahrensschritt — zuc — Ermittlung — -daj 
Lagekoordinate ist durch zwei unterschiedliche Verfahrensweiseni^aHSierbar. 
Vorteilhaft ist einmal die Erfassung der Koordinaten des Cprrtalners im Be- und 
Entladebereich. Die Lagekoordinate, die durch diey^rtrK^le Lage der Oberkante der 
Identifikationspunkte des Containers und^turCffden Schnittpunkt der Diagonalen der 
Identifikationspunkte der Ladeplattform beschrieben wird, die absolute Zielposition 
des Containers. Die^AfK5f3nung ist somit aulierst geschickt und erlaubt eine zugige 
und somrUzeffsparende Positionierung des automatischen Stapelkrans mit dem 
taufnahmemitt e l ubor don zu l adondon Container . 



10 



jEbonco vortoilhoft iot die woitoro Ausgostoltung der Erfindung des im 
beschriebenen Verfahrensschritts_zui^ Die Erfassung 

d er- . rKognflf^^ — erfolgt — h ie rb e i — m — I dontifikationsber e iohj ^f)ie 

15 Lagekoordina^^^rd^ durch die vertikale Lage der Oberkante der 
Identifikationspunkte des Containers und durch den Schnittpunkt der Diagonalen der 
Identifikationspunkte des Containers beschrieben, die die relative Zielposition des 
Containers beschreibt Durch die Wahl der Oberkante der Identifikationspunkte 
(Befestigungsmittel) des Containers, als ein Element der Lagekoordinate, konnen 

20 auch Norm-Container entladen werden, die keine Containerdecke besitzen wie 
Open-Top-Container, Tankcontainer und/oder Flatcontainer. Daher erlaubt die 
gunstige Wahl der Lagekoordinate eine geschickte und somit zeitsparende 
Positionierung des automatischen Stapelkrans uber den zu entladenden Container.^ 
/ d ie nachct e h e nd b e schri e b e n wird. - 1 

25 

jBre-t m Id e ntifikationsboroioh orfaocton Koordinaton dos Containoro boziohon cio> 
auf das Transportfahrzeug und beschreiben folglich die relative Zielpo^itkJfTdes 
Lastaufnahmemittels. Vorteilhafter weise wird die Lagekoordinate^ur^fTdie absolute 
Zielposition des Lastaufnahmemittels beschrieben, die sia^Taus den mittels einer 

30 Kamera ermittelten Koordinaten des in^eter Parkposition befindlichen 
Transportfahrzeugs und der relativep^Zielposition des Lastaufnahmemittels 
zusammensetzt. Die bereits Id^rttfikationsbereich erfassten Koordinaten werden 
verknupft mit der Lagejles^n der Parkposition erkannten Transportfahrzeugs durch 
das DV-Systen>^i€r Logistikverwaltung. Das Ergebnis dieser Verknupfung ist die 

35 LagekopfdTnate, die die absolute Zielposition des Lastaufnahmemittels ist. Dies 
eil a ubt eine ge s ch i ckt e und somit ze i tsp a rende Positi o n i erung des automatischerj 
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Stap e lkranc ubor don ontlodondon GontQinor, die noohotohcnd booohriobon w i rd ■ 



jUnabhangig vom g e wahlt e n W e g zur Erf as6 ung d e r Koord i naten e rmoglicht d i o, 
vorteilhafte Wahl der Lagekoordinate, dass das Lastaufnahmemittel defan in 
Reichweite des Containers bewegt wird, dass der Schnittpunkt der Di3ertSnalen der 
Befestigungsmittel des Lastaufnahmemittels im Lot uber depx^chnittpunkt der 
Diagonalen der Befestigungsmittel des Containers stebt Hierdurch steht das 
Lastaufnahmemittel mittig uber dem Container und mtiss demgegenuber ggf. in dem 
folgenden Arbeitsschritt durch eine Drejjb^wegung des Lastaufnahmemittels 
ausgerichtet werden. Der Stapelkranjrrfjss dazu nicht verfahren werden, d.h. die 
Brucke eines ACS und die darawfverfahrende Katze haben ihre endgultige exakte 
Entladeposition bereit^^erreicht. Das schrittweise Heranfuhren des 
Lastaufnahmemitteter^gesteuert durch einen Bediener entfallt Vorteilhafterweise. 
Diese Vorg^b^nsweise vereinfacht das Positionieren des Stapelkrans enorm und 
tragt^sr^mit zu einer auBerordentlich grolien Reduzierung der benotigten 
itladodauor boU 



10 



15 



pie einfache K o ntr oll e des Ent l ad e vorgangs durch oinen Bedionor iot durGh ojja e 
zweite benutzerdefinierte Oberflache mit vier Quadranten gegeben, di^4er^veils ein 
20 Paar Befestigungsmittel darstellen, wobei das Paar iew^fis aus emem 
Befestigungsmittel des Containers, abgebildet durchptrTBild des Kamerasystems, 
welches sich auf dem Lastaufnahmemittel Jaefindet, und aus dem zugeordneten 
Befestigungsmittel des Lastaufn^brrfemittels besteht, abgebildet durch eine 
Einblendung einer comjjuteffJerechneten Kontur des Lastaufnahmemittels und 
25 dessen Befestigumjsmittels uber dem Bild. Der Bediener kontrolliert somit 
komfort^beTden Entladevorgang, ohne an der Parkposition anwesend sein zu 



p€ ist e i n aufterordentlicher Vorteil der vorli e g e nd e n Erfindung, dace die ggfc , 
30 vorhandene Abweichung der Lage des Lastaufnahmemittels gegenjibertler Lage 
des zu entladenen Containers im DV-Systems der^JrOglstikverwaltung zur 
Feinpositionierung bestimmt werden kann^Dderffdie zweite benutzerdefinierte 
Oberflache der Logistikverwaltung^if^ aufweist, mit dem 

der Bediener mindesteris-etfien Identifikationspunkt des Containers anwahlt. Die so 
35 ermittelte^xakfe""^ Ausrichtung des Containers wird zum Ausrichten des 
Lfrg[Sufnahmemittels — benotigt, — Eine — vom — DV - Sy s t e m — — Logist i kv e rwaltung i 
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erkannte — Abwoichuag — def — AuDriohtungon — ftibrt — \m — R ach3t o n — Ochrit^jte e 
Arbeitsablaufes zu einer Richtigstellung der^^BefeetigOn^^ der 
Lastaufnahmemittels. Die einfacheErfsssufig - ^^ des Containers, die direkte 
Verfugbarkeit^jig^^ der Logistikverwaltung sowie die 

V^friTlg e fung dor Fohler in don Baton fuhr e n zu e in e r auft e rord e ntl i ch Z e it e rsparnis^ 



Eb e ns o vorteilhaft ist di e Ausa e staltunq dor Erfinduna d e r a rt, d a ss d ie oni ? 
vorhandene Abweichung der Lage des l^steufnabjx^^ der Lage 

des zu entladenen^Qon^^ durch ein Cornputersystem 

wrtgTf?5tisch e rkannt wird f 

f Bo i ein e r vorhand e n e n Abw e ichung d e r L a g e d e s L as taufn a hmemittels ge g enub^E 
des zu entladenen Containers wird das Lastaufnahmemittel so gedrejji^<lcjss die 
Befestigungsmittel des Lastaufnahmemittels deckungsglei^b-HTffLot uber den 
Befestigungsmitteln des Containers stehen. Da^sdmit schnelle und korrekte 
Ausrichten des Lastaufnahmemittels gegsntltfer dem Container erfolgt automatisch 
auf Basis der berechneten^-Atfweichung. Das schrittweise Heranfuhren des 
Lastaufnahmemittel^^^gegenuber dem Container ehtfallt, welches eine 
aufieroixjefrtttche Reduzierung des Zeitbedarfs zur Entladung eines 
Trgnsportfahrz e ugoc bowirkt f 



poo zugigo und kontinuior l icho Horanfuhron des Lastaufnahmemi l lels zui AuF ri uh i pe 
des Containers bis zum formschlussigen ineinander greifen der BefgsttgtJr^mittel 
wird durch einen Bediener oder automatisch durch einppRTpnjtersystem gesteuert. 
Da das Lastaufnahmemittel sich exakt Q^p-^Jem Container befindet, korrekt 
ausgerichtet ist und das DV-Syst§iiwJ1f^ertikale Lage des Containers bestimmt hat, 
kann eine unvei^uglicbe-*6f^nuierliche Absetzbewegung des Lastaufnahmemittels 
durchgefubrt-^Pefden, die eher als das manuelle "Heranfuhren" abgeschlossen 
w e fcf e n — k a nn- /' ^6as Ineinandergreifen der Befestigungsmittel des 
Lastaufnahmemittels und in der des Containers schliefit das Aufnehmen des 
Containers ab. Der Container wird am Lastaufnahmemittel befestigt, und der 
Stapelkran lagerUhn im Containerlager zwischen. Der Entladeauftrag ist somit 
abgeschlossen.^ 



Die ineinanderflielienden der sequentiellen Verfahrensschritte ermoglichen eine 
schnelle Be- und Entladung eines Transportfahrzeuges. Die dadurch eingesparte 
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Einschubseite 2a 

Aus der europfiischen Patentanmeldung EP 1 043 262 A1 ist bereits ein Verfahren 
zum Lastumschiag von Norm-Containern in einem Containerlager bekannt. Dieses 
Containerlager weist einen steuerbaren Stapelkran fur die Container auf, der 
zwischen einem Lagerplatz fur die Container und einem Transportfahrzeug mit einer 
Ladeplattform fur den Container verfahrbar ist. Der Stapelkran ist zum Absetzen 
bzw. Aufnahme des Containers auf bzw. von der Ladeplattform mit einem 
Lastaufnahmemittel versehen, dass gegenuber dem Container bzw. der Ladeplatt- 
form ausrichtbar ist. Auch weist der Stapelkran eine horizontal verfahrbare Katze mit 
einem Hubwerk auf, an der das Lastaufnahmemittel fur die Container hangt. An dem 
Lastaufnahmemittel ist ein Sensor in Form eines Video-Kamerasystems angeordnet, 
urn das Lastaufnahmemittel automatisch auf den Container abzusetzen bzw. den 
Container von der Ladeplattform aufzunehmen. Des Weiteren ist ein zweiter Sensor 
auch in Form eines Video-Kamerasystems an dem Lastaufnahmemittel befestigt, 
urn den Stapelkran justieren zu konnen. Als Referenzpunkt dient hierzu eine Mauer 
mit optischen Elementen, die im Bereich des Stellplatzes des Transportfahrzeuges 
angeordnet ist. 

Des Weiteren ist bereits aus der internationalen Patentanmeldung WO 01/81233 A1 
ein System zum Ausrichten eines Lastaufnahmemittels fur Container bekannt. Das 
als Spreader ausgebildete Lastaufnahmemittel weist jeweils im Bereich seiner 
Twistlocks zur Befestigung des Spreaders an den Eckpunkten eines Containers 
jeweils eine CCD-Kamera auf. Anhand des von der Kamera erhaltenen Videosignals 
kann ein Bediener somit diesen Spreader dann lagegenau auf einen Container in 
Bezug auf seine Auflagepunkte absetzen. Dieses System kann im Zusammenhang 
mit einem DV-System auch automatisch arbeiten. 
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